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学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
本論文は，椅子からの立ち上がり動作を支援することを目的に，動作推定手法の開発に関して述
べている．簡便な計測システムの開発，推定アルゴリズムの提案を行い，実測値と比較すること
でその有効性を示している． 
 公聴会においては，多数の出席者があり，障害の種類と提案手法の適用可否，不感帯の定義の
確認およびその妥当性，初期関節角度推定アルゴリズムの妥当性，積分誤差低減の手法，改善方
法として考えている信号処理フィルタの妥当性，障害の種類と提案手法の適用性の可否，人体リ
ンクモデルの改良法，などについて多くの質問がなされたが，いずれも著者の的確な説明により
質問者の理解が得られた． 
以上により、論文調査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査した結果、
本論文が、博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した． 
